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JUSTIN -
anthropomorper
„Oberkörper“,
der mit Menschen interagiert
JUSTIN

Gelenk?
Kegelrad lösung
ExoMars

New MFC cameras
and automatic stereo 
processing technologies
(Semiglobal matching SGM) 
for moon/planetary orbiters
HRSC
MFC
HRSC-camera – so far the best 3D-models of the Mars surface
Infotainment „Virtueller Flug über den Mars“
Mars exploration
by balloons/airships?
Virtual Bavaria

EyeScan M2
Projekt Virtuelles Bayern















Autonomously flying robots : 
multisensory platforms for  3D-Worldmodelling 
and exploration
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Front- und Heckantrieb
Rotor-Pitchverstellung
Schub: je 30 N
Leistung: je 1,6 kW
Gewicht: je 1,9 kg
Details
±90° ±90°
je 300°
Wendigkeit
Kontrollierbarkeit
Schubvektorsteuerung
Vorteile
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Sensorik: Luftdatensonde
Staudruck
Windrichtung
Geschwindigkeit
Schiebe-/Driftwinkel
Messeinrichtung
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Infrastruktur
Transporter groundstation
Power
supply
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Halle
Preflight Check
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Bodenstation: Moving Map
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Versuchsaufbau - Motorteststand
Maximal Schub
Temperaturverhalten
Dauerbelastbarkeit
Leistungsaufnahme
Messkriterien
Energieversorgung Lithium-Polymer-Akkus
Nennkapazität: 60Ah Alu/Kunststoff Gehäuse
Leistung pro kg:144Wh/kg        CAN Bus zur Akkuüberwachung
Vorteile:
• 3-4 fache Kapazität gegenüber NiCd Akkus
• Batterymanagementsystem
• Schnelle Ladetechnik
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ALUSTRA Team




Innovative  lowcost- navigation
via intelligent fusion of visual
(MEMS)- inertial navigation
Flying robots : 
Multisensorielle 
Plattformen für  3D-
Weltmodellierung
und Exploration 
Octocopter


System-Validierung
Hochkomplexe autonome Systeme sind vor dem Einsatz in 
kostenintensiven Weltraummissionen auf der Erde unter realistischen
Feldbedingungen zuverlässig zu validieren:
Die beste Möglichkeit eine Vielzahl von Weltraum-Szenarien realistisch abzudecken ist
mit einem autonomen Solar-Flugzeug gegeben:
QinetiQ-Zephyr-HALE DLR-FT-HALE-
Entwurf
18m, 35kg, >18km, 83Std.
Nutzlast: E/O Multispektral-Kamera (für ~6m MALE) oder Hyperspektral-Kamera
(für 15-20m HALE)
Next steps
-highly efficient wind estimation
- Solar cells ?
